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JsDc” (Jackson 恻m  Development)，method of structured ~oftwarc 

system design， was developed in t930 by M ． A．Jacksoil． 

The basic v却  of JsD which id~mi母 with tl1e ideas of 0bjeot—orI- 

eat~d DcvctopgZmt is that software sygt衄 desi ousb~to mirror the real 

world， i．e．t11c structure 0f softWare syttem wbuld bc eolncldcd with that 

of ptabltan domiau of the real world． ’ 

This paper d*scribm the procedural knowledge and the 9p∞if 目tion 

knowledge of J自lD software development~netbod with SOKM c and SOKM 

／L C3J，which is welt illustrated all example． 
．  

． ． 

~lackson系统开发方法【 (Jackson s — 

stcl~DeveJ帅ment) JSD是lS80年M．A。矗一 

ckson提 出的结构化软件系统设计方法。 

JsD的基本观点是软件 系跣 的设 计应该 

反映现实世界，．也就是说软件系统的结构应 

该对应现实世界的 艇粳域缩杓。这与面向 

对象 (Object--Orie,~tett)的思想是一致的。 

因此，本文刹用SOK]Ig[~]和 SOKM／LI 

描述ffSD软件开发方法的过程性知识 和说 明 

性知讽，并通过～个倒子柳 以说明 

j 摹奉概念 

1“ JSD曲薹掌 巷 

实体 (ettfty)；一个实体跫 活跃的、 

动态的、通过所完成或所经历的动作厦其耐 

序表示的一个动作有序集。JSD中的 实体 必 

须按有意_义的时序完成和经历动作。实体必 

须同时存在于现实世界的同题领域和软件系 

统内部。 

动作 (a ion)t是在特定时刻瞬时发生 

而不是一段时 间内延 续拘 活动。与实体一 

样，动作必须同时存在于软件系统。内部和现 

实世界的问题领域。实体的动作必须不可再 

分解为子动作。 

实体和动作有密切联系，一个动作总是 

由一个或多个实体完成戒经历。 

模型与功能t在JSDl申，根据现 实世界 

问题领域，首先建立相应的模型|以模型作 

为沟通问题领域和软件番统的挢探，展开系 

统功能井确立系统菹围。在此基础上，我们 

才进行系统功能分析与实现，如图1所示。 

雠悯 
图1 

系统模型对应乎问题领域的结构，系统 

’躺 · 
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功能基于系统模型，是摸型- 数据减等所对 

应 的动 ：集 。模型 一经建立，是 固定的 ；氧 

统功能是可 以增瓣的。 

1．2 SOKM／L~ 连 、 

对象 (Object)；我们定义JsD中的实体 

为对象。对象活跃地、动态地完廓或经历动 

作，是动作的集台。 

动作：对应于对象的方稿 EMe．ffie．d)。 

系统模型与功能；我们定义JSD中系统模 

型为SoKM／L的对象模型，这是因为： 

①卖诺：’动作， 对象对砬魂卖世界的问 

题领域日1个体，商时也是软件系统内部的单 
一  

元 ， ) 

@JsD系统摸型与SOKMtL中系统模型 

都是沟通现实世界与功能系统的桥褪 1 功 

能是在系统模型基础上的展开，模型对于系 

统而言是枢对同定的 功能是柑对独立的， 

可增弑的。 i 。 -” ， 

： 

2．．． 开发趣蠢知识的SOKa／L撼述 

2．1 JSD的开发规疆 

图2l所示的树鳍构图表示JSD~-发步骤， 

图中时树叶孚描述丁相应龚体的动作。 

Jsb规程的 本想。法是孰问题领域出发， 

逐步通过一些进程阶段建立 一个可执行的模 

拟现实世界的计算机软件系统。即， 

视现实世界问题领域为N ．0进程 

系统模塑为NⅡ．O1进程} ’ 

系统l功。能为NO．O2进程 
- I ． r 

，

⋯ “  

． ．

一  

一  

直茎著现l上连目标。 一 
为了葆毪后谊程芷确麦映前进程，我们 

遵循l如下二条康负Ⅱ；‘ ’ 

a． 结构对应 ：模型中实体的结构与本节@中 

所抽出的实体落构相对应I_ 

b．事件瓣应t为捍谴麟拟纳行 能正确反映 

现实世界中的磷件，我们 释括晡 状志向量方武 
联系各进程。 

在建立上述各进程以及进程间的转换过 

程审，知识瘴和lA王午预枝术超 黄犍性的 

}26 

Ii Il 持 jt Il矗宴棋型Il舟扣 设{ 

羔 L莶 釜 
图2 JSD圭【!程 

竺 
坑时序规 

橹说明设计 

作 用。 ． - 

下面我们对周．0中六 叶子部分遗行详 

细讨论 ， 

①动作与实体的分析0：抽出 根据宴体 

与动作的定义，分析_并抽出实体、动l怍，列 

出实体襄茸动作表，然后宅 建和产生系统中 

斯有的类对象 以及这 些对象 应有 的方法 

(method)。当然此步还不能产生 lH邀些方 

法的具体内部结构 ． ’． 

我们以电梯控制为例【5]加以说明：{ 

(饲) 一裱六层楼安装电梯，除最高层外每一 

层声r==个谛求向上的电钮 U|一us)，除底屠外每 
一 廖 一请求向下盼电钮 <Dj0D )， 电橼内部有 

六个 识廑号的窀锰 (墙一E ’，谴势薪该规 箍蔑 

明 。 、 ‘ ’ 一 

本俩中窦体 与动作分析 抽象l如下t 

实体$墨 B啪 O王t 辩uI 0N 

动作；ELEVATOR的动作； 

阳uVB(姐；)’0卧遮螂血屠 
。

LE 丑r C缸》_离开第 层 

B N酶动作{t r 

PR丑ss 按下 放开一次 。 

③实体结构 以结构树图方式定义各实 

体的内部结构。在此基樯j坚声壁番对象内部 
~slot结构，attri~ 穗锚 越就桕 当于 

构造-jf实体的缩构 (包括动作词的时痔)。 

本例中窭体结构如图 3所示t ． 、 

③系统初始模型 本步在前 2膏的基础 

上，产生各 对象内 部l韵继承 结构。然 后以 

JsP的设计思想，根据问题领域 层次结构， 

使用顺序、盈复和循环这三种结构形式初步 
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。 ： 表示选择J *：表示循环 

3 体 占均 

搭起对象中各方法的内部框架。此框架是关 

于对象 间联系的 框架 ，【jlj主要 是着重于对象 

间的方法调用，消息通讯等方面 所有对象 

内部框架的构造标志着系镜嗣初始模型 己建 

立 。 ， 

值得 提的是， 由-T~DIgM／L对ESP[ 

的控制结构进行亍扩充t叶， 使得 上述 的颇 

序、重复和循环这三种绪椅形式与SOKM／L 

中方法的结构有很好的对应关系。从这个角 

度反映出 申的这些扩充是有意义的。 

在电梯控制系统例子 ，系统模型如 

4所示。其中，AT(m)表示 电梯在用羼的状 

态向量I NAT表示不 在任何一层的状 态向 

量，OPEN~开关 耵 0N奇q设置状 态向量， 

稃 { 

c．刈互作用型；系统啦能进程的输出作 ，蠖型 

进程的一个输八而和模型进程相互作用。 

总之，此步是应用JSP技术和技巧 最多 

的一步。这些技术是： 回溯=I寅术 、结构冲突 

消除技术和程序变换技术等等。 

术步进一步建立起各对象昀方法的具体 

结构和细节，进一步建立和完善对象间的消 

息通讯等等。在建立对象的方法的具体细节 

过程中， 可拍要定义和梅造一些对象的局部 

方法 (1ocal method)。 

“电梯控制 例题 中，我们可 以考虑二种 

功能，即嵌八型稻相互作用型功能 

馥八型 能：显示灯拦利的功能，即： 

DON(m)：亮m层的显示灯I 

DOFF(m)： 熄m屡 的显示灯 。 

我们只需将上述命令插八到 陶4所示 初始模 

型SSD和正文中去即可。 

作用型功能：控制电梯电机的复杂功能 

可通过如下命令； 

图4系统模型进程 
’ 。 】_ ， 一  

④功能规格分析、设计 JSD中的功能 

太致有三釉 ， ． 

嵌八型 ．产生动嚣的条件比较博单，只需把 

功能对应的垒椰捕作直接嵌^SSD中残正文之中} 

b．强翩型 生砖靛的条件来自外来事件 (如 

即席查询 而不悬模型，此时应定 义一个 玷能进 

我们揍遗些命令分配到砖能进程暾去，如图 

5所示。 ， ． 一 

下面，我们分析E NTR0 进穗罱糖 

型进程m．E,VATOR-ob．BUT：nD~701 捐 

互俸厨d 

ELCONTROL 需在ELEVATOR-：01艟 

侥ARRIVE(m)后才能确定是访问还 ：经过 

～辫 - 
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图6系统进程燕联 

某屠，然后发出电机命令，为此设一数据流 

EE。ELEVATOR-01向此数据流写 ARR／- 

VE(m)记 录，ELCONTROL读 取 该 数 据 

流。 ． 

ELCONTROL 在到达某一层时， 要向 

BUTTON~l传递信息以便使BOTTON-O1 

发控制键灯的命令 但现在的BUTTON-01 

不能适应这种功能，所以我们再定义一个二 

级进程BUTTON~ ：通过数据流BB和 BuT— 

TON-oI~ ,秘嘲#l所嚣 ， 

至§ 瑚稼了．季棼凌型．．功能进程 
及其相曩作用装蒜的分析角甓鞲 并得到了 

它们的蒋毒墓赫 南正文的规耪随 明。JSD的 

系统夯拚鸯诖讣l主乎乍基本身成。一 

⑥系班时序视l赫设计 在已完成柏系统 

整体SSD图基础上设计与产生系统韵约 束对 

象f。】和对象内部的约束结构，从而完善整个 

系统。系统的时序约束对象有： 
· 输入· ’ 

· 状密向量的操作， 
· 进程间同步曲时序。 

． @茉娩实现 奉步的主要工作是幕娆初 

始化和系统初启 例如就电梯系统来说，经 

过前盏参奎’- 整个电梯系豌酶静番文本已建立 

起来了；恒逑 崮霞行。经垃北步绀系统初始 

化，然后将控制权移交给电梯对象审的操作 

约束而矣行系统．劫启。这时整个系统不再是 

孤立前ELEVATOR和BUTTON等 对象静态 

·28 

地 证 1 里，而是 √i、活生生的动态的电梯 

樘{(=f系统在那儿运行 

2．2 $OKM／L的描述 

SOKM／L语言能较容易地 袋示出 圈2巾 

给出的 JSD 的开发规程帮步骤，其 袭示 耍̈ 

下； 

丁sD开发规程(Spec-in，Pros—out”)一 

{开蹙规格说明 (s c—in，SSD )． 

开发实现(Spec-in，SSD，Prog-out)}· 

开发规格说明(Spec-in,SSD)：一 

模型规格说明 (却∞一in，SSDI)， 

脎统功能j鬣摇说明 《s 扣 嚣gDl，ssD)· 

模型规格说明 (Sp~-．--in，SSDt)：- 

{褥嗣锈蛾抽象描述(耗 in，js瑚)，． 

定义一个现实挺型(spec一缸，Jgpd，S,-qDi)}． 

问题领域抽象描述 (Spec-in，Jspd)：一 

{实体一动作分折CSpec-i Entit}"，Action)， 

攒过实 体绪构(却oe-ill，Entity，．Acticaa， 

d)}． ’ 
， 

实体一动作分析(Sp~-in．En~ity,Aet{on) 

{对掣描述一势析C 社e岫 Entity5， 

动作描述一分析《却 一in，Bntity，9tct,i~a)}． 

2)， 

it'／)})． 

对象综台—改善(sp。叫a， {鲰2，Entity)：一 

醐睦囟葡五 瑙如 糯  魏审所有有荧 

类 毒 脚tity中。 、 
动作l臂连一分析(spec—i山 融  母，Action)：一 

{动作抽出(对捧 —Actlon1)， 

{动作选择(勒 ： Actlonl，AeCicta2)， 

动作综台}穰誊 hb~tlty，~ tion2， 
A。t￡曲) ’ 

动作缘台谢 (s c—in,琢；Hty’Action2，ACti— 

On)：一 

根据S~e-in、Entity和Action2定义各对象盥 

宥的me惋叫于Actfon中。 

描述实体结构(spec—in，tint1ty，A~tioCt，Jel1)：一 

根帮spee一缸，Entity~Action产生 各对象盼 

slot结构和attribute结构子Jspd中．’ 

定义一个现实模型(印ec—in，Jspd，SSDt)：一 

作成初婚糍型(Spec～in，Jspd，SSD1)· 
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作成初始横~(Spe~-in，,Ispd，SSDI)：一 

inh ited( c—in，Jspd·Jspd1)， 

{顺序培构(SI~e—m，Jsl~l·SSDI)o 

重复结构 (8pec-ln，Jspd1，SSDI)0 

循环结构(Spec—in，Jspdl，SSDI))· 

inheritcd(Spcc-in，：Ispd，Jspd1)：一 

。产生各对象~21nheritanc~结构。 

系统功能规格说明( ec一．n，SSDI,SSD)：一 

功能规格分析设 计 (Spec—in，SSDI,SSD 

2)， 

系统时序规格 说明(Spec—in，SSD2,SSD)· 

功能规格分析一设~-(Spce—in，SSDI,SSD)：一 

嵌々八型功能设计(Spec—in，sSD1,SSD1 1) 

0 

鑫制型功能设计(Spec-in，SSDI，S9DJ 1)c) 

相互作用型功能设计(spec—in，SSD1，SSD’ 

11)) 

构~method的县 体结 构( c_in，SSDII， 

$SD12)， 

建立对象阎的消息通讯结构(Spe~一in，SSDl2， 

SSD)． 

入型功能设计(Spcc-缸b ssD1，SSDI 1)：一 

{抽出操作<spec一 ，SSD1,(，pe at茁)， 

嵌八撩作(s c—in，SSD1,o矸eH ．SSD- 

l1) 

强翩型功能设计(Spco-in，SSD1，SSDl1)：一 

是必功自嘴 程(~pcc-ln,SSDI，S~Dll )． 

相互榫甩型辅能设计(Spec~jn，ssD1,鼯D)：一 

分析模型与功能进程的相互作用(spec—i ri， 

SSDI， Command)， 

修改-~ SSD(S1)eC-in，SSD1，Cotmnand· 

SSD11)． 

构尚neth硼的具体结构(Sp~c-m,$SDI 1， 

SSDI2)：一 

{建立并构造local m~thod(SpQc-ln，SBDI 1， 

SSD12)l。 ， 

回朔技术(spec-m,．SSDll,SSDI2)0 

， _结构冲究章睹除技术 (两 姐 ，~Dll, 

SSDI2．)o 

程序变换技术(Spec-m，SSD1 1，f~．Dl2)o 

： }． 

回蒯技术(Spcc—in，SSD11·SSDI 2)：一 

选择部5HSpcc—i nI SSDI1，SSD1l1)， 

收窖部分(Spcc—in，SSDII1，gsD112)， 

尉作用处理(Spce—in，SSDI12，SSDI2)· 

副作用处理(Spec-in．SSD112，sSDI2)：一 

{局部变量法(Sp∞ in，SSD112，sSDI2)0 

变量转存法(Spcc—in，SSDll2，SSD12)o 

设置恢复点法 (Spcc-in，SSDI12，SSDI2)}· 

结构冲突稍除技术 (Spcc-in，SSD1l，SSDI2)：一 

f中间文卷法<Spec-~n，SSDIl，SSDI2)0 

多进程注(Spcc—in，SSDI1，SSDI2)o 

}· 

系统时序规格说明(Spee-in，SSD2，SSD)；一 

{输入时序设计 (Spec~in，$1~D2，ISB~ I)0 

志向置 操作时序设计(spec一如，SSD．~， 

SSD21)◇ ‘ 

进程间伺涉的耐序设计(s盈口 ．SSD2， 

SSD2I)}
．  

创建系统的约柬对象(Spec。iII，SSD21 

gsD22)， 

建立备对象内部约束结构(Spec—in，SSD22， 

SSD23)， 

完善系统(Spec-in，ssn2 2，8SD)． 

开发实现嫡pe ．m，$SD， 。 呻 t) ：’： 

作成实现模型(Spec-in，SSD，Sid)， 

系统实现(spec—in，$id，P．rog-oat9· 

系统实现(Spcc-ln，Skl，Prog-out)；一 

系统初始化( in,Sid，~togi)， 

系蒋韶启(sPe in，Sid，T Pro~l,Pzog-out)· 

系统初启CSp~~一in, 碰d， r醅b Frog out)：一 

。蒋控制权移雯培系绕中关键的约束对象． 

，* Spcc，自然语言书写的规格说明书 

SSD}Sya~m specbficatlon Dîgram 

、 SJd： Syst~Ca Imp蛳 啦w  D．̂ m 

嗣蛆：3sp diageam 

*／ 

为了表示JSD开发规程的整 个过程，我 

们定义六个步骤的略称为{ 

④cnt／act： entity／aCtlon step 

@struct： entity strubture t印 

@model： Initial model step 

④function；ftulCtion step 

@time： system timing step 

@i pl： implcmcn~tion 8 p 
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于是有定义： 

JSD：：=({ nt／act)struct)mode1) 

function time impl 

JsD高层活动的frame表示请参见 。 
- 

①对象的分析与抽出 

I 、 

2．1 ①同样，我们抽出对象EI,EVATOR~ 

BUT’roN，_Il象 ． 一 

②对象结 椅 一 

般据 图3，对豫ELEVATOR和 ~UTI'ON构遗 

如图7所示 

@初始模型 。 

图4给出了徊题 电梯控制 的 始模 型，在sO 

KM／L描述审， 翅劝 例题的：酾始对象摧型。其中， 

对象间消息停递封面 着数据湔、牲志向量的传递c 
图8中采用甚oK c 描遗。 一。 

图8 初始模型 

④功能饿辐分析、设计 

根据2．1节④中所述，s叫 L表示如 F； 

嵌^型骢能；分折功能所对应曲操作，对每一 

操作，采甩∞ K{埙，L中的 方法(MethY1)，谓词、 

子旬进行描述，然后雠A到翔图8所示的 初始攥型 

f}『去 

强制型功能 分析产生功能舵条滓，如属亏 外 

米事件(例如即席壹询)．则定必新的 髓进 程 (对 

，。lo· 

象 蛸茸) 印薪附类 ％)。‘l 

相置怍厝堕功 f 分析模型进程与功能强程之 

间的相耍关漱韵缴 瞄 秩态_向量 定义消麓设消息 

传递 从而各进程及其同的消息传递构成泉辩功能 

捌格说明；。。‘‘ (： ： 

功能进程肼钳谴的对象(6 eet埔 以雹作为模 

型进橙 对啦静对象(et赫 ，的例幂对象(血B地n_ 

ce)。 、 

对于上述三类功能的判断．酆靛赖于产受功能 

的磬件篾其竽0荆。-为此，必融 壁至舞琦髓枭件判 

别 的规则 。 。 

例题 电栝控错 申，相互作用型功能分析，设 

计如图9所示。其中梢息内容与图8相同 !一 

滴息定必横 嘲下： 

M SG(object name，slotnarae,参数)， 

其 l，对象名为 丑LEVA 墩类名|，BLrrTON类 

名， 厦B螂 ATOR吨1名，ELCO~rROL名， 

式BUTTON一01，BUTTON一02名J slot名为操 作 

名．知AR墓IVE，LEAVE等}参 数为mJ数据流、 

状态 『旬量等。 

， 系统的需求定义与分析，功能设计工怍 

基 结尿 

@系统劓l序埘格设 ‘ 

．  

．  
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图9 系统功能魏格图 

对上述设计结果，运甩约粜手段对输八，状态 

向_量操作，对象向稍息传递的同旁时序进行设计． 

@系抗实现 
’

萌定糟嫱对象芍销基流 实现对应系钪。 
’

∞ 作为附条r我．『}穆 出辅题“电梯控制”的 

SOZM／L的正文描述。 
-  

’  。

～ ．I1_ll ， 

氟 进 步A 研究工作 

本文利用SOKM／L概要地描述 ]'JSD的 

开发规程和步骤，但是，并没有给出详细的 

规则的描述。为了比 较充 分地表 示和 利用 

JSD知识，必须进一步研捉蠢P 寸爨翊 ：毫 

JsD开发规程(图2)中每孝 困中每框)昀摒 

则细化辅建‘ ． 

b． 步骢(图中框)问转化规则的表示。例如， 

判毒} 对象分折，抽出 的台璐地 摆_则，刿断初 

蝤摸型台理挂晦规则(也就则 嚣D转l̂系统功能分 

析，设计步骤的条件)，也就是步骤问转化的 竹。 

规则研究与表示。 

c jsD知讽罨境畴内部谊词曲研究 

d． JSD知识系统的专门谓词的研究} 

e．JsD知识系统中漓癌期疑嘲镪 善 

f． JSD方法的软件开发环境的研究。 

附录：佩曩 电梯控制”正文 t t 。 r 

ELEVATOR class 

Ilatu,r(~ ，*没有上属继承娄*／。 

Bt bⅡtc 

m ： ]nt 

B 、D： t 

Buttou U： hit 

Button E： int 

Corl$tralnt 

V—C：m(1< =m，m<=6)I · 

V—C：Bu拄。珏 D {．< 刚蜘噬埘 ，霉utt~ D 

《 t晴 -D=)o r 

V_c：Button U (1< =Butt0工lU 凸时 l0nU 

≮ d)I。(B娃lt∞ 1U创  ：一 

V-(2：Button E(1< =ButtonE，Butt~ E 

’ 

< ∞” 《Button量蜘 )， 

Me州 ： 。一 『' ； ’ - 

：ARRIVE(m)：一B砒瑚洄 WA：T~ 

，*电梯正在进行上下动作*／ 

：羽 蹲翼繁 ：—。BUttonE ， 
／*牡时粤梯己在m层楼， 不作竹幺*／ 

、  ；AR耳VEl(m —Butt 喾<m，A耳砒vE 
(m—1)，LEAVE U(m～1)， STOP， 

utt。丑  々 ， 
． ． 

ARRIVE(m ：～ARRIVE(m+1)，LEA— 

V墨 p．帆 k)， 0P，ButtonF,4=m) 

； LEA V E )：i RqR|／*出 耀*／ 
“哪 疆 p(m，：—_丑ut如PE<≥璎 
：LEAVE  D(m)：一ButtonD#m， D own， 

START) 

：LEAVE U(6)：--ERROR／*出错处理*／ 

鼻逸一专 E u(m)：一But 0nE<>m} 
：LEAVE u(m)：一 J Buttonu#m，UP， 

START) 

B．co~sU'aln1 ． 
． 

． 
rt 

M j neAyE(i}．．{ARRIVr(m)，LEAVE 

u(m)~LEAVE D(m)) 

local 

·墨I‘ 
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0P：--ButtonFX=0，ButtonD# DI 

Down：，—lButt0nE!丢0， Bu‘t0Ilu 0 J 

START：一Butt0n：PRESS(open)， 

／*该子旬中用了一个类方法调蠕P轴塔s 

(opea),／ 

STOP：--Button：PRESS(close)j 

，*谖子旬中用 了一个类方法蜘用PRF．~s 

(close)．／ 

W AIT：⋯ 一， 

ERROR：-- ⋯ ， 

end l ELEVATOR *| 

Butron cl s 

natute 

APO：ELEVATOR 十 

attribute 

m ethod 

·：FRJ~S$(open)：一RⅢ置AsE 

；P瑚嚣s(d姻的：一Dl瑕REss， 

ao~etram t' 

M—c：(pV~SS(epea)，PRESs(clost } 

IocEI 

REu 鼹 ；⋯ ·· DON(m)：⋯ ·J 

DF~RESS：-- ⋯ ，DOFF(m)：一 ·I 

end |lBUTTO~ ’l 
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第九詹全置数据库掌术套靛征文避知 ’ 
经中国计算l杌学会软件专业委员会同意，由中国数撼卑专皿孥组委托上海第二工业木学，公安部第三 

研究所(。上海)、复旦大学、牮采计算技术研究所举办第九届垒国数据库学术会议。会议定于 。瞽口痒日月10 

日至14日在上海召井。 

内窖：1．数据模型与语言，2．数据结构与存贮方靛，3．。数据库{兜计方法与应用·4．教据麾工程与 

r盘用，5．数据库理论与算法J 6．用户接口，7．分布式数据库，、粤-知讽庠系统J 0·多升鼹散 

据辟，to：。面向对象数据库／知识库。 

日膏 征文截稿：I990~一3n 荣取通知；1990．4．20 ． 

藕弹慑膏：toOb4t 上 陕西北路曲号上海第二工业大学计算瓠系第九属垒国数据痒会设岳务蛆朱宁 
收 ‘ 。 

中■计算jI簟 ■锋擎曩- ’ ： 

第兰届全置知识工程研讨会 --·拳 ： ．． 

山中国计算机孥台、软件专业委费会、智能软件学组j 持，曰川大学、 川省计算辊学含和成都科技 

大学等单位承办 第三裙垒国知识工程研讨会将于1990年9』]上钶在四JJ】省松潘召开 

内窖：以知识为基础的系统，知识工程巾的软件工具；知矾获取与机器学习，推理，自然语害分析模 

型翱1分析方 工智能语言，并行及分布式潮f识处理，认掘l拦， !，基础研究。 

中置计算机学会、载韩专业叠最会，智健软件半甚 
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